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Abstract of EP0830985 

The system (11) includes at least a CCD digital 
camera sensitive to the daylight visible spectrum 
and having a wavelength between 400 to 700 
nanometres and sensitive at night to the close 
infra-red spectrum between 700 to 1 100 
nanometres. The system includes an onboard 
computer (8) which control the camera drives, 
image processing and other onboard services, 
and the transmission of a video signal on a multi- 
function liquid crystal screen (70). The system 
(11) comprises: - a CCD digital camera (13), with 
an variable focus objective (14), which is driven 
by two motors (15,16); - an interface control 
circuit (19) for a micro-processor which controls 
the camera motors (15,16) and manages the 
transmission of signals from the camera and 
signals on the dynamic state of the vehicle 
coming from sensors (22); - a signal conditioning 
module (23), for the sensor (22) signals, 
connected to the interface (19); - a 
transmitter/receiver module (24), connected to 
the interface (19), which transmits on one very 
high frequency carrier, the signals from the 
camera (13) and the sensors (22) and which 
receives signals from the computer (8). The 
interface circuit (19) manages the transmission 
protocols of a first series line (20) ensuring the 
transmission of the camera (13) signals and its 
adjustment parameters, and a second series line 
(21) ensuring the transmission of the vehicles 
dynamic state signals emanating from the 
sensors (22). 



FIGJ 



40 y 

> 



chop ,nrn 



- SB 



Data supplied from the esp@cenet database - Worldwide 



(19) 



J» 



Europalsches Patentamt 
European Patent Office 
Office europeen des brevets 




(12) 



(43) Date de publication: 

25.03.1998 Bulletin 1998/13 

(21) Numerode depot: 97402183.4 



EP 0 830 985 A1 

DEMANDE DE BREVET EUROPEEN 

(51) Intel * B60R 1/00 




(30) Priorite. 19.09.1996 FR 9611442 

(71) Demandeur: RENAULT VEHICULES 
INDUSTRIELSSocietedite: 

69003 Lyon (FR) 
^4, Dl.posltllderttrovislondirecte par camera 



lnventeurs: 

Nguyen, Hoang Giang 
91130 Ris Orangis (FR) 
Noyer, Jean-Marie 
69210 Lentilly (FR) 

(74) Mandataire: Fernandez, Francis Lionel et al 
RENAULT, 

34 Quai du Point du Jour 
92109 Boulogne-Biliancourt (FR) 



pour vehicule 

gestion complete du disposi.it pour le pipage < Jes cj, 
Lras les traitements des images, la gest»n dames 
TSLTft bord et la transmission d'un signal video sur 

hicule elaborees sur un clavier >w 
poids-lourds avec remorque. 
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Description 

[.'invention concerne un dispositif de retrovision di- 
recte par camera CCD pour vehicule notamment indus- 
tries concu pour I'aide aux manoeuvres de depasse- 
ment et d'accostage. 

Un type connu de systeme de retrovision connu ac- 
tuellement est constitue d'une camera CCD et d'un 
ecran k tube ou k cristaux liquides, presentes sous for- 
me de kit que les conducteurs de vehicules industriels 
achetent et installent eux-memes sur leurs vehicules. 
La camera CCD vise ie sol avec un angle plongeant fixe 
et est montee en hauteur, par exemple sur le toit des 
remorques ou des caravanes. Le conducteur visualise 
sur I'ecran I'image de la scene routiere situee k I'arriere 
du vehicule, y compris la partie arriere de ce dernier, 
pourses manoeuvres d'accostage ou de parking. 

Un autre exemple de realisation d'un systeme de 
retrovision par camera est decrit dans le brevet japonais 
JP 7 117 562 A de MITSUBISHI MOTOR CORPORA- 
TION. Mais aucun des systemes actuels n'offre au con- 
ducteur une vision directe globale autour du vehicule, 
dont la visibility est tres superieure k celle foumie par 
les miroirs de retrovision actuels. 

L'objet de I'invention, dont le but est de pallier ces 
inconvenients, est un dispositif de retrovision directe 
pour vehicule automobile comprenant au moins une ca- 
mera numerique CCD, au moins un ecran de visualisa- 
tion des images provenant de la camera et un calcula- 
tes electronique embarque, caracterise en ce qu'il est 
constitue par un systeme de camera motorisee. com- 
prenant au moins une camera numenque CCD sensible 
dans le spectre visible de jour, pour une longueur d'onde 
comprise entre 400 et 700 nanometres, et sensible dans 
le spectre proche infrarouge de nuit, pour une longueur 
d'onde comprise entre 700 et 1100 nanometres, desti- 
nee k observer la scene routiere, un calculates elec- 
tronique assurant notamment la gestion complete du 
dispositif pour le pilotage des cameras, les traitements 
des images, la gestion d'autres services k bord et la 
transmission d'un signal video sur un ecran multifonc- 
tions k cristaux liquides, en fonction des commandes du 
conducteur du vehicule elaborees sur un clavier. 
Selon une autre caracteristique, le dispositif de I'inven- 
tion comporte une camera de retrovision arriere, une ca- 
mera de vision d'accostage associee k un projecteur 
proche infrarouge, et deux cameras de retrovision late- 
rale, dont celle qui longe le bas cOte de la route, est as- 
sociee k un projecteur proche infrarouge. 

D'autres caracteristique s et avantages de I'inven- 
tion apparaitront k la lecture de la description illustree 
par les figures suivantes qui sont : 

la figure 1 : une vuede prof il d'un vehicule industriel 
equipe du dispositif selon i'invention ; 
la figure 2 : une vue de face du meme vehicule ; 
la figure 3 : un schema electronique d'un dispositif 
selon I'invention ; 



la figure 4 : un schema electronique d'un systeme 
de camera motorisee compris dans le dispositif se- 
lon I'invention ; 

la figure 5 : un schema electronique d'un calcula- 
5 teur electronique du dispositif selon I'invention. 

la figure 6 : une vue schematique de face de la ca- 
bine de pilotage du vehicule. 

Comme le montre la figure 1 qui est une vue de pro- 
10 fil d'un vehicule industriel 1 compose d'un tracteur 2 
avec cabine de pilotage et d'une remorque 3, le dispo- 
sitif comprend au moins une camera numerique de type 
CCD, "Charge Coupled Device", sensible dans le spec- 
tre visible de jour, soit pour une longueur d'onde com- 
is prise entre 400 et 700 nanometres, et sensible dans le 
spectre proche infrarouge de nuit, pour une longueur 
d'onde comprise entre 700 et 1100 nanometres, desti- 
nee k observer la scene routiere. 
* Selon I'appJication envisagee, le dispositif comprend 
20 une ou plusieurs cameras placees en diff erents endroits 
du vehicule. Pour la retrovision arriere, en presence 
d'une remorque attachee au tracteur, il existe deux 
fonctions : en roulage pour I'aide aux manoeuvres de 
depassement d'autres vehicules circulant sur la chaus- 
25 see et en accostage pour I'aide aux manoeuvres de par- 
king. Cela necessite une camera 4 de retrovision arriere 
et une camera 5 de vision d'accostage, associees toutes 
les deux k un meme ecian de visualisation. Pour la re- 
trovision lat#rale grand angle x il faut une camera 6 et 7 
30 respectivement pour chaque c6te droit et gauche du ve- 
hicule ou de la remorque. 

Les images de la scene routiere captees par les ca- 
meras CCD sont transmises par liaison galvanique di- 
recte ou par liaison hertzienne par porteuse, sur au 
35 moins un ecran 70 multifonctions k cristaux liquides, 
place dans le champ de vision du conducteur, k I'inte- 
rieur de la cabine de pilotage. Cet ecran est une inter- 
face graphique utilise pour la retrovision en meme 
temps ou en temps partage avec d'autres sen/ices & 
40 bord du vehicule, comme I'aide k la conduite par exem- 
ple. 

Le dispositif selon I'invention comprend enfin un 
calculates 8 electronique embarque, utilise pour le pi- 
lotage des cameras, les traitements des images et la 

45 gestion d'autres services a bord. 

La figure 2 est une vue de face du tracteur 2 d'un 
vehicule industriel normalement equipe d'un systeme 
de retrovision k base de miroirs, un miroir principal 9 k 
droite de la cabine associe k un miroir grand angle, et 

50 un miroir principal & gauche 10, sur laquelle est repre- 
sents I'emplacement des cameras 6 de retrovision late- 
rale, fixees chacune au niveau des miroirs principaux, 
celui de la camera 5 de vision d'accostage avec son pro- 
jecteur 18 proche infrarouge. 

55 La figure 3 est un schema electronique du dispositif 
de retrovision selon I'invention, comprenant au moins 
un systeme 11 de camera motorisee, un calculates 
electronique 8 assurant notamment la gestion complete 
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du dispositif et la transmission d'un signal video sur un 
6cran 70 rnultifonctions a cristaux liquides, en fonction 
des commandes du conducteur elaborSes sur un clavier 
12. 

Le systeme 11 de camera motorisee, qui concerne 
principalement la retrovision arriere, et en second lieu, 
la retrovision laterals, et qui represente sur la figure 4, 
est constitue d'au moins une camera 13 CCD "charge 
coupled device", avec un.objectif 14 a focale variable. 
II peut comporter une camera de vision arriere, deux ca- 
meras laterales et une camera d'accostage. Cette ca- 
mera peut etre monobloc a tete tri-CCD, c'est-a-dire 
composee de trois capteurs CCD disposes derriere un 
prisme de separation des composants de couleur rou- 
ge, vert et bleu. Elle peut aussi etre composed de deux 
cameras mono-CCD, dont Tune fonctionne en mode 
•couleur" grace aux elements du capteur CCD recou- 
verts de filtres de couleur rouge, vert et bleu, et dont 
I'autre fonctionne en mode monochrome proche infra- 
rouge grace a un filtre proche inf rarouge dispose devant 
le capteur CCD. De jour, la camera en mode couleur 
observe la scene routiere et transcrit Pimage a I'ecran 
70 LCD rnultifonctions, implants dans le tableau de bord 
de la cabine de pilotage. De nuit, I'autre camera CCD 
monochrome est associee a au moins un projecteur pro- 
che infrarouge afin d'observer la route. Ces projecteurs 
sont fixes a I'arriere de la remorque, dans le cas de re- 
trovision arriere, ou fixes du cdte droit du tracteur 2 du 
vehicule dans le cas de retrovision laterale droite. _ 

II est particulierement int6ressant de regler I'angle 
de site et/ou I'angle de gisement de la camera, grace a 
un moteur 15 realisant la rotation en site de la camera 
et a un moteur 16 pour la rotation en gisement. Ainsi, 
lors du roulage du vehicule, le conducteur peut regler 
I'angle de site de la camera de retrovision arriere pour 
voir I'horizon de la scene routiere arriere et, lors des ma- 
noeuvres d'accostage, il peut reglercemdme angle afin 
de voir I'arriere de sa remorque. 
Sur la figure 1, sont repr6sent6s eh traits hachures les 
champs de vision arriere 40 en mode roulage et 41 en 
mode d'accostage, de la camera arriere 4. La camera 6 
de retrovision laterale, dont le champ de vision est re- 
ference 60 sur la figure 1 , destined a observer le bas 
catede la route le long duquelcircule le vehicule, qu'elle 
soit droite ou gauche pour la Grande-Bretagne, joue le 
rdle du miroir d'accostage quand elle est motorisee, ce 
qui permet de supprimer la camera laterale d'accosta- 
ge 

Comme on le voit sur les figures 1 et 2, les cameras 
6 et 7 de retrovision Iat6rale gauche et droite sont inte- 
gr6es dans le boitier des retroviseurs a miroirs 9 et 10 
qui demeurent en place sur le vehicule. Par centre, on 
supprime le miroir de retrovision grand angle conven- 
tionnel, dont le champ de vision est tres inferieur au 
champ offert par ces cameras. Pour le fonctionnement 
de nuit, la camera 6 de retrovision laterale droite est as- 
sociee a un projecteur 17 proche infrarouge, fix6 sur le 
tracteur 2 et destine a eclairer par son faisceau 170 le 
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bas cote de la route le long duquel circule le vehicule. 
Grace a leur fonctionnement de jour en mode couleur 
et de nuit en mode noir et blanc, le dispositif d'aide selon 
invention offre au conducteur I'avantage d'une sur- 
5 veillance des acces d'autoroute ou tout vehicule debou- 
chant sur I'autoroute est visible avec la camera laterale 
de droite, ainsi qu'une surveillance des voies d'acces 
aux ronds-points sur route ou en ville. II permet egale- 
ment le maintien de la tenue de route sur I'autoroute et 
10 |e reseau routier en general grace a I'observation des 
marquages sur le cote droit de la chaussee, marquages 
eclaires par le projecteur proche infrarouge instalie sur 
le tracteur et oriente vers I'arriere droit du vehicule. 
La camera 5 de vision d'accostage est egalement 
15 integree dans le miroir 9 de retrovision laterals droite, 
avec un projecteur 18 proche infrarouge d'accostage 
dont le faisceau 1 80 ectaire le champ de vision 50 de la 
camera correspondant a I'environnement immediat du 
vehicule dans les manoeuvres d'accostage le long de 
20 quais ou de trottoirs, avec une quantite d'6nergie suffi- 
sante pour que le conducteur obtienne une bonne qua- 
lite d'images. 

Quant a la camera 4 de retrovision arriere, elle est 
integree dans un boitier etanche fixe par exemple sur 
25 une barre transversale haute de la remorque du vehi- 
cule. L'avantage de la rotation en site de cette camera 
est de satisfaire a deux conditions d'utilisation : tout 
d'abord, la vision arriere en roulage en orientant la ca- 
meravers le haut pour obtenir un champ de vision qui 
30 couvre une zone d'observation allant cPenviron cinq me- 
tres a partir de I'arriere de la remorque jusqu'a I'horizon ; 
et ensuite la vision arriere en manoeuvre en orientant 
la camera vers le bas pour obtenir un champ de vision 
s'etendant de I'arriere de la remorque jusqu'a une dis- 
35 tance de 10 metres en arriere. Un avantage supplemen- 
tal du dispositif selon I'invention obtenu grace a cette 
vision directe de I'arriere de la remorque tient au fait que 
le conducteur lui-meme, sans I'aide d'une tierce person- 
ne a Pexterieur du vehicule, peut verifier le bon fonction- 
40 nement des feux de position et des feux de stop de la 
remorque, en restant dans sa cabine de pilotage. 

Chaque camera CCD du systeme 11 de camera 
motorisee est mont6e sur un support permettant des 
mouvements en site et en gisement a I'aide des deux 
45 moteurs en site 1 5 et en gisement 1 6, dont la commande 
est reliee a un circuit 19 interface de contrdle. 

Ce circuit 19 interface de contrCle a microproces- 
seur, ou microcontrdleur, est destine a gerer des proto- 
cols de transmission de deux lignes s6rie, de type RS 
50 232 par exemple, dont I'une 20 assure la transmission 
des donnees venant de la ou des cameras CCD 1 3 ainsi 
que la transmission des parametres de r6glage des ca- 
meras, comme le temps d'exposition dans la formation 
d'image, le r6glage du gain et de la couleur, la balance 
55 de blanc, etc ... . 

L'autre ligne s6rie 21 assure la transmission des in- 
formations sur Petal dynamique d'une partie du vehicu- 
le, c'est-a-dire de la remorque dans le cas de la camera 
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de retrovision arriere et du tracteur dans le cas de ta 
camsra de vision laterals, delivrdss par des capteurs 
proprioceptifs 22 presents sur le vshiculs tels qu'un ta- 
chymetre, un gyrometre, un capteur de f reins arridre, un 
capteur d'allumage desfeux, un capteur de pression hy- 
draulique, etc ... . Les donnses provenant de ces cap- 
teurs sont d'abord mises en forme par un module 23 
conditionneur avant d'arriver siir le circuit 19 interface 
de controls avec lequel il dialogue par une interface se- 
rie de type RS 232. 

Le systeme 11 de camera motorisee comporte ega- 
lement un module 24 de transmission-reception tres 
haute frequence, destine a mixer les signaux issus des 
capteurs proprioceptifs 22, et les signaux de la camera 
CCD sous porteuse radiofrequence HF et a moduler le 
signal video a bande large, la frequence porteuse des 
signaux des capteurs a bande etroite, la frequence por- 
teuse des donnees de reglage de la camera a bande 
etroite (gain, temps d'exposition ...) sur au moins une 
seule frequence porteuse tres haute frequence d'un si- 
gnal S. Ce signal VHF est ensuite envoys sur un cable 
coaxial ou sur I'gmetteur hertzien VHF. La fonction re- 
ception du module 24 consiste a recevoir les signaux 
provenant d'un module d'emission VHF \n\6gr6 au cal- 
culateur electronique 8. 

La figure 5 est le schema electronique du calcula- 
tes 8 embarqud dans la cabine de pilotage du v£hicule 
industriel. II comporte un module 25 de transmission 
tres haute frequence, avec une partie reception VHF et 
une partie emission VHF. Cette partie reception VHF a 
pour fonction de demoduler le signal S transportant le 
signal video, les signaux de controls des cameras et des 
moteurs 1 5 et 1 6 ainsi que les signaux em is par les cap- 
teurs proprioceptifs 22. La partis emission VHF a pour 
fonction de moduler les signaux de commande de la ou 
des cameras CCD, de I'objectif 14 a focale variable et 
desi moteurs 15 st 16 de dsplacement dss cameras. 

Ces signaux de commande sont elabor<§s par une 
unite centraie 26 qui assure la gestion complete du dis- 
positif de relrovision, c'est-a-dire : 

la liaison entre le conducts u r st le dispositif de re- 

trovision par I'intermediaire d'un clavier 12 ; 

la gestion graphique, les commandes dss cameras 

CCD st de leurs moteurs d'entraTnement ; 

le mslangs d'images video st de msssagss alpha- 

numeriques ou symboliquss ; 

les calculs sISmsntaires nscsssaires a la detection 

de marquage au sol et a la detection d'obstacles. 

Le calculateur comprend aussi un circuit 27 de di- 
gitalisation d'images, dont la fonction est de numeriser 
I'imags sn vue de son traitement, notamment pour la 
detection de marquage au sol et la detection d'obstacles 
constitues en particulier par les v£hicules se trouvant 
sur les voies de circulation. Les resultats de ces deux 
types de detection sont utilises pour I'aide aux manoeu- 
vres de dspasssmsnt. L'imags vidso bruts, sn provs- 



nancs du systeme 11 ds camera motorisee, transite par 
ce circuit de digitalisation avant d'etre envoye sur un cir- 
cuit 28 melangeur d'images et de messageries prsvu 
dans Is calculateur, dont la fonction est de mixer des 
s messages a I'image vidso vsnant ds la camsra CCD. 
Ls calculatsur slsctroniqus 8 comprsnd aussi un circuit 
29 d'intsrface graphique permettant d'afficher les mes- 
sages alphanumsriquss ou symboliques sur I'ecran 
multifonctions 70, qui affiche sgalement les signaux vi- 
io deo de la scene routisrs. Ainsi, sur son scran, Is con- 
ductsur disposo d'une imags video ds retrovision en 
m§ms tsmps qu'il recoit les messages d'infographie ou 
de diagnostic des paramstrss ds sa remorque, comme 
la pression des pneus, I'usure des f reins ... . 
15 Lss circuits ds digitalisation d'imags 27, ds melan- 
gs d'images et de messageries 28, d'interface graphi- 
que 29 et I'unite centraie 26 sont relies entre eux par un 
bus d'adresse 30. Une ligne serie 31 connscte I'units 
csntrals 26 au moduls ds transmission VHF 25 pour la 
20 commands ds Pobjectif 14 de la camera et de ses mo- 
teurs d'entraTnement, ainsi que pour le reglage des pa- 
rametres de fonctionnement de la camera. 

Le circuit 28 melangeur d'images et de messages 
envois le signal video compose d'une image video avec 
25 incrustation de messages alphanumdriques ou symbo- 
liques, sur une barrette horizontale en haut de I'image 
par exemple, a l'6cran multifonctions 70. Cet scran est 
a cristaux liquides LCD. Dans ie cas de retrovision ar- 
risrs de la rsmorqus, a uns camsra CCD places a I'ar- 
30 risrs ds cstts rsmorqus est associs un ecran de visua- 
lisation multifonctions place au niveau du tableau ds 
bord ds la cabins de pitotage, comme ie montre la figure 
6, qui est uns vue schematique de facs ds la cabins ds 
pilotage, afin que la vision arriere soit affichss sn per- 
35 mansncs sur I'scran. Cs rnsms scran sst associe a la 
camsra latsrals 5 d'accostags, quand cslls-ci n'est pas 
remplacss par une camsra de retrovision latsrals mo- 
torisee. Chaqus camsra 6 et 7 de retrovision latsrals 
places au nivsau d'un miroir principal 9 et 10 respecti- 
ve vement, sst associee a un scran ds visualisation a cris- 
taux liquidss 76 et 77 respectivement, de telle sorte que 
le conducteur voit sur ces deux scrans, places au niveau 
du tableau de bord 32 de part st d'autrs du volant 33, la 
scene routisrs dsfilant ds chaqus cots de son vehicule. 
45 Les manoeuvres de dspasssmsnt sur routs, comme les 
manoeuvres d'accostage le long des quals de livraison, 
sont rendues ainsi plus sOres. Concernant la retrovision 
arriere, elle permet au conducteur, notamment de vehi- 
culss articulss comme les semi-rsmorques, de mainte- 
50 nir le contact visuel avec le cdte st I'arriere de la remor- 
que afin de controler ses manoeuvres de depassement 
et facilite le rabattement du vehicule devant I'obstacle 
qu'il a depassd, elle permet aussi de surveiller I'arriere 
de sa remorque pour une meilleure tenue de conduite, 
ss et afin qu'elle facilite les manoeuvres de recul, notam- 
ment a I'approche des quais. 

L'invention s'applique bien entendu a tout vehicule 
automobile, qu'il soit de tourisme ou poids lourds. 
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dispositif, 

un circuit (27) de digitisation d'images venant 
de la camera (13). 
- un circuit (28) m6langeur d'images issues de la 
camera (1 3) et de messages alphanumSriques s 
ou symboliques, 

un circuit (29) d'interface graphique pour I'affi- 
chage simultane des messages sur les images 
issues de la cam6ra (13), sur l'6cran (70) mul- 
tifonctions & cristaux liquides. 10 

11. Dispositif de r§trovision selon la revendication 10, 
caracterise en ce que les circuits de digital isation 
d'images (27), de melange d'images et de messa- 
ges (28), d'interface graphique (29) et I'unite cen- « 
trale (26) sont reltes entre eux par un bus d'adres- 
ses (30), et en ce qu'une ligne serie (31 ) relie I'unitd 
centrale (26) au module de transmission (25) tres 
haute frequence. 

20 

12. Dispositif de nMrovision selon la revendication 10, 
caracterise en ce que le circuit (27) de digital isation 
d'images est destine h numeriser les images issues 
de la camera (13) pour la detection de marquage 

au sol et la detection d'obstacles au sol. I'unite cen- 2S 
trale (26) au modulo de transmission (25) tres haute 
frequence. 

13. Dispositif de retrovision selon la revendication 11, 
caracterise en ce que le circuit (27) de digitisation 30 
d'images est destine k numeriser les images issues 

de la camera (13) pour la detection de marquage 
au sol et la detection d'obstacles au sol. 

35 
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Revendications 

1 . Dispositif de retrovision directe pour v6hicule auto- 
mobile comprenant au moins un systems (11) de 
camera nurrterique CCD sensible dans le spectre s 4. 
visible de jour, pour une longueur d'onde comprise 
entre 400 et 700 nanometres, et sensible dans le 
spectre proche infrarouge de nuit, pour une lon- 
gueur d'onde comprise entre 700 et 1100 nanome- 
tres, destinee k observer la scene routtere, un cal- 
culates electronique embarque (8) assurant no- 
tamment la gestion complete du dispositif pour le 
pilotage des cameras, les traitements des images, 
la gestion d'autres services k bord et la transmis- 
sion d'un signal video sur un ecran de visualisation 
(70) multifonctions k cristaux liquides, en fonction 
des commandes du conducteur du v6hicule elabo- 
rees sur un clavier (12), caracterise en ce que le 
systems (11) de camera est constitue de : 

au moins une camera (1 3) num6rique CCD mo- 
torist, avec un objectif (14) k focale variable 
et mobile gr&ce k deux moteurs d'entraTnement 
en site (15) et en gisement (16), 
un circuit (19) interface de contrdle & micropro- 
cesseur commandant les moteurs (15 et 16) et 
gdrant la transmission des signaux venant de 
la camera (1 3) et de signaux sur retat dynami- 
que du v6hicule venant de capteurs (22) pro- 
prioceptifs, 

un module (23) conditionneur des signaux pro- 
venant des capteurs (22) proprioceptifs, relie 
au circuit (19) interface de contrdle, 
un module (24) de transmission-reception, relie 
au circuit (19) interface de contrdle, transmet- 
tant sur une seule tr&s haute frequence porteu- 
se, les signaux issus de la camera (13) et des 
capteurs (22) proprioceptifs et recevant des si- 
gnaux du calculateur (8) electronique. 

2. Dispositif de retrovision selon la revendication 1 , 
caract6ris6 en ce que le circuit (19) interface de 
controls gkre des protocoles de transmission d'une 
premiere ligne s6rie (20) assurant la transmission 
des signaux issus de la camera (13) et de ses pa- 
rametres de r6glage, et d'une seconde ligne serie 
(21 ) assurant la transmission des signaux sur l'6tat 10. 
dynamique du v6hicule issus des capteurs (22) pro- 
prioceptifs. 
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3. Dispositif de retrovision selon la revendication 1, 
caracterise en ce que le module (24) de transmis- 
sion-reception melange les signaux video k large 
bande issus de la camera (1 3), la frequence porteu- 
se des signaux issus des capteurs (22) k bande 
etroite et la frequence porteuse des donnees de re- 
glage de la camera (13) k bande etroite sur au 
moins une trfes haute frequence porteuse, qui est 
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envoy6e sur un cable coaxial ou un emetteur hert- 
zien trds haute frequence vers le calculateur Elec- 
tronique (8). 

Dispositif de retrovision selon la revendication 1 , 
caracterise en ce que la camera numdrique CCD 
(13) est monobloc k tete tri-CCD composee de trois 
capteurs CCD disposes derriere un prisme de se- 
paration des composants de couleur rouge, vert et 
bleu. 

Dispositif de retrovision selon la revendication 1 , 
caracterise en ce que la camera nurrterique CCD 
(1 3) est composee de deux cameras mono-CCD, 
dont Tune fonctionne en mode couleur et I'autre en 
mode monochrome proche infrarouge, associee k 
un projecteur proche infrarouge. 

Dispositif de retrovision selon la revendication 5, 
caracterise en ce qu'il comporte une camera (4) de 
retrovision arriere, une camera (5) de vision d'ac- 
costage associee k un projecteur (18) proche infra- 
rouge, et deux cameras (6 et 7) de retrovision late- 
rale, dont ceile qui longe le bas cot 6 de la route, est 
associee k un projecteur proche infrarouge (17). 

Dispositif de retrovision selon la revendication 6, 
caracterise en ce que la camera (4) de retrovision 
arriere et la camera (5) de retrovision laterals qui 
longe le bas cot 6 de la route sont motor is6es . 

Dispositif de retrovision selon la revendication 6, 
caracterise en ce que la camera (4) de retrovision 
arriere et la camera (5) de vision d'accostage sont 
associees toutes les deux & un m§me ecran de vi- 
sualisation (70). 

Dispositif de retrovision selon la revendication 6, 
caracterise en ce que chaque camera (6 et 7) de 
retrovision laterals plac6e au niveau d'un miroir 
principal (9 et 10) respectivement, est associee k 
un 6cran de visualisation k cristaux liquides (76 et 
77) respectivement, ces deux 6crans etant places 
au niveau du tableau de bord (32) de part et d'autre 
du volant (33) du v6hicu!e. 

Dispositif de retrovision selon la revendication 1, 
caracterise en ce que le calculateur (8) electroni- 
que, embarque dans le vehicule comporte : 

un module (25) de transmission tr6s haute fre- 
quence dont la partie reception d6module le si- 
gnal trfcs haute frequence (S) provenant du sys- 
tems ( 1 1 ) de camera motorisee et dont la partie 
Emission module les signaux de commande de 
la camera (13), de I'objectif (14) & focale varia- 
ble et des moteurs d' entrain em ent (15 et 16), 
une unite centrale (26) assurant la gestion du 
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